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Vorrichturig und Verfahren zur Erfassung eines momentanen Ab- 
standes eines Kraf tf ahrzeugs von einem Hindernis 



Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Erfassung eines 
momentanen Abstandes eines Kraf tf ahrzeugs von einem Hindernis 
gemaS dem Oberbegriff des Anspruchs 1 und auSerdem ein zuge- 
horiges Verfahren gemaS dem Oberbegriff des Anspruchs 9. 

Vorrichtungen der gattungsgemaSen Art sind z.B. unter der Be- 
zeichnung „Parktronic u fur die Anmelderin bekannt . Mit Hilfe 
einer solchen Vorrichtung kann dem Fahrer des Fahrzeugs das 
Rangieren in unubersichtlichen und beengten Verkehrsverhalt- 
nissen, insbesondere das Einparken, erleichtert werden, indem 
dieser vor Hindernissen gewarnt wird, die in seiner Fahrt- 
richtung liegen und deren Entfernung vom Fahrzeug kleiner als 
ein vorgegebener Grenzabstand ist. Solche Hindernisse konnen 
zum Beispiel herumliegende Gegenstande Oder auch bewegte Hin- 
dernisse, wie andere Verkehrsteilnehmer sein. 

Aus der DE 198 47 013 Al ist ein Einparkhilf esystem fur ein 
Fahrzeug bekannt, welches eine Messeinrichtung zum Messen des 
momentanen Abstands des Fahrzeugs von einem Hindernis, eine 
Auswerteeinrichtung und einen Warnsignalgeber umfasst. Die 
Auswerteeinrichtung vergleicht ein von der Messeinrichtung 
ausgegebenes Abstandssignal mit einem Abstandsgrenzwert , wo- 
bei der Warnsignalgeber ein fur einen Fahrer des Fahrzeugs 
wahrnehmbares Warnsignal erzeugt, solange das Abstandssignal 
den Abstandsgrenzwert uberschreitet . Die Auswerteeinrichtung 
legt dabei den Abstandsgrenzwert gemaS einer vorgegebenen 
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Funktion des Be wegung s zus t ande s des Fahrzeugs dynamisch f est . 
Damit verschafft sie dem Fahrer auch bei hoherer Geschwindig- 
keit die Reaktionszeit, die notwendig ist, urn das Fahrzeug 
zuverlassig vor dem Hindernis zum Stehen zu bringen. 

Aus der DE 199 01 847 Al sind ein Verfahren und eine Vorrich- 
tung zur Erfassung von Objekten, insbesondere als Einparkhil- 
fe-Assistenz-Vorrichtung in einem Kraft fahrzeug, bekannt . Die 
Vorrichtung umfasst eine Anzahl von Abstandssensoren, mindes- 
tens einen die Abstandssensoren ansteuernden Microcontroller 
und eine Ausgabeeinheit , wobei die Abstandssensoren mit einer 
zeitlich veranderlichen Kennung durch den Microcontroller be- 
aufschlagbar sind. Durch die Beauf schlagung der Abstandssen- 
soren mit dieser zeitlich veranderlichen Kennung ist es mog- 
lich, zuverlassig die empfangenen Signale eindeutig den Quel- 
len zuzuordnen. Dadurch ist die Gefahr einer Beeintrachtigung 
der Abstandsmessung z.B. durch gesendete Signale von Ab- 
standssensoren anderer Fahrzeuge reduziert . 

Aus der WO 98/2 03 64 ist ein Verfahren zur Abstandsmessung von 
Hindernissen aus einem Fahrzeug mit Hilfe eines Echoverfah- 
rens, vorzugsweise eines Ultraschall-Verf ahrens, bekannt, bei 
dem das Sendesignal von dem angestrahlten Objekt in Form ei- 
nes Echos zum Fahrzeug zuruckgeworf en wird und in dem Fahr- 
zeug wahrend eines zeitlichen Horfensters in Abhangigkeit von 
einem Schwellenwert des Empf angers ein Warnsignal ausgelost. 
Dabei hangt die zeitliche Lage und/oder die Dauer des Sende- 
signal s und/oder der zeitliche Verlauf des Schwellenwertes 
wahrend des Horfensters von den Daten des Fahrzeugs ab. Sind 
beispielsweise die Vorderrader des Fahrzeugs urn einen be- 
stimmten Winkel eingeschlagen, so ist es nicht notwendig, im 
Fernbereich auf der Seite des Fahrzeugs zu messen, welche 
diesen Fernbereich auf Grund der Winkelstellung der Rader 
nicht erreichen wird. In diesem Fall kann das Horfenster fru- 
her enden. Generell konnen aber auch andere f ahrdynamische 
Daten des Fahrzeugs zur Anderung der Messparameter der Ab- 
standsmessung herangezogen werden. Das beschriebene Verfahren 
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ist speziell zum Ausblenden unerwunschter Echos im unmittel- 
baren Nahbereich des Kraf tf ahrzeugs konzipiert. Hierfur kon- 
nen bspw. die Empf indlichkeit eines elektroakustischen Wand- 
lers an die Fahrbahnoberf lache Oder an Anbauteile des Kraft - 
f ahrzeugs, wie eine Anhangerkupplung angepasst werden. 

Aus der WO 99/32318 ist ein Regelsystem fur Geschwindigkeit 
und Abstand bei Fahrspurwechsel eines Kraf tf ahrzeuges be- 
kannt. Bei einem abstandsbezogenen Fahrgeschwindigkeitsregel- 
system fur Kraf tf ahrzeuge mit einem elektronischen Steuerge- 
rat erfasst das elektronische Steuergerat mindestens ein Sig- 
nal zur Erkennung eines Fahrspurwechsel s oder eines Fahrspur - 
wechselwunsches von der momentanen Fahrspur auf eine Ziel- 
fahrspur und mindestens ein Signal zur Schatzung der mittle- 
ren Geschwindigkeit der Fahrzeuge auf der Zielf ahrspur . Das 
Steuergerat gibt im Falle eines Fahrspurwechsel s oder Fahr- 
spurwechsel wunsches die Fahrzeuggeschwindigkeit und/oder den 
Abstand zu auf der momentanen Fahrspur vorausf ahrenden Fahr- 
zeug entsprechend dieser mittleren Geschwindigkeit vor. 

Die vorliegende Erfindung beschaftigt sich daher mit dem Pro- 
blem, fur eine Vorrichtung eingangs erwahnter Art eine ver- 
besserte Ausf uhrungsf orm anzugeben, welche insbesondere den 
Komfort der Vorrichtung und somit deren Akzeptanz verbessert, 
um dadurch die Fahrsicherheit zu erhohen. 

Diese Aufgabe wird durch die Gegenstande der unabhangigen An- 
spruche gelost, vorteilhafte Ausgestaltungen sind Gegenstand 
der abhangigen Anspruche. 

Die Erfindung beruht auf dem allgemeinen Gedanken, eine Steu- 
ereinheit einer Vorrichtung zur Erfassung eines momentanen 
Abstandes eines Kraf tf ahrzeuges von einem Hindernis so auszu- 
bilden, dass diese einen vom Fahrzeug zukunftig durchfahren- 
den Fahrschlauch anhand dynamischer Fahrzeugdaten berechnen 
kann und zudem in der Lage ist, relevante Hindernisse, welche 
innerhalb des Fahrschlauches liegen, und nicht relevante Hin- 
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dernisse, welche auSerhalb des Fahrschlauches liegen, zu un- 
terscheiden. 

Herkommliche Abstandssensoren erfassen alle in deren jeweili- 
gem Erf assungsbereich liegende Hindernisse, unabhangig davon, 
ob diese auf Grund der Fahrtrichtung fur das Kraf tf ahrzeug 
ein relevantes oder ein nicht relevantes Hindernis darstel- 
leru Die Erfindung sieht deshalb vor, nur Objekte bzw. Hin- 
dernisse innerhalb des Fahrschlauches, d.h. innerhalb des fur 
das Kraf tf ahrzeug relevanten Bereiches, als drohendes Kolli- 
sionsobjekt zu registrieren. 

Die Berechnung des Fahrschlauches erfolgt an Hand statischer, 
in der Steuereinheit hinterlegter Daten, beispielsweise einer 
Fahrzeugkontur, und dynamischer Fahrzeugdaten, beispielsweise 
der Fahrtrichtung, der Fahrzeuggeschwindigkeit oder des Lenk- 
winkels, und gewahrleistet somit eine klare Grenzziehung zwi- 
schen relevanten Objekten bzw, Hindernissen innerhalb des 
Fahrschlauches und nicht relevanten Objekten bzw. Hindernis- 
sen, welche auSerhalb des Fahrschlauches liegen und deshalb 
vom Kraf tf ahrzeug nicht erreicht werden konnen, bzw. dieses 
nicht beeintrachtigen konnen. 

Dies stellt im Vergleich zu bisher bekannten Systemen zur Ab- 
standserf assung zwischen Kraf tf ahrzeugen und einem in Fahrt- 
richtung davor gelegenen Hindernis eine deutliche Verbesse- 
rung der Erkennungsgenauigkeit und damit einen Erhohung der 
Fahrsicherheit dar. 

GemaS einer bevorzugten Ausf uhrungsf orm kann vorgesehen sein, 
von der Steuereinheit die Reichweite der Abstandssensoren, 
welche jeweils einen variierbaren Erf assungsbereich aufwei- 
sen, auf den Fahrschlauch zu beschranken. Die Steuereinheit 
ist dabei zur Anpassung der Reichweite der Erf assungsbereiche 
der Abstandssensoren an seitliche Grenzen des Fahrschlauchs 
ausgebildet. Zusatzlich oder alternativ konnen auSerhalb des 
Fahrschlauches detektierte Objekte als nicht relevante Objek- 
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te bzw. Hindernisse eingestuft und ausgeblendet werden . Dies 
bietet grundsatzlich die Moglichkeit die Unterscheidung der 
relevanten von den nicht relevanten Hindernissen auf zweier- 
lei Arten durchzuf uhren, welche jede fur sich oder in Kombi- 
nation anwendbar sind und dadurch die Funktionssicherheit des 
Systems erhohen. 

GemaS einer bevorzugten Ausf uhrungsf orm kann vorgesehen sein, 
dass diejenigen Abstandssensoren, deren Erf assungsbereich 
vollstandig im Fahrschlauch liegt, so von der Steuereinheit 
angesteuert werden, dass sie mit maximaler Reichweite arbei- 
ten. Dies bietet den Vorteil, dass die Abstandssensoren im 
fur das Fahrzeug relevanten Bereich gelegene Hindernisse 
fruhzeitig erkennen. Die moglichst fruhzeitige Erkennung ver- 
mindert eine Kollisionsgef ahr zwischen dem Fahrzeug und dem 
relevanten Objekt und tragt somit wesentlich zur Erhohung der 
Fahrsicherheit bei . 

Entsprechend einer vorteilhaf ten Ausfuhrung der erf indungsge- 
mafien Losung kann die Steuereinheit mit einer Bremseinrich- 
tung des Kraf tf ahrzeugs verbunden sein und zum automatischen 
Abbremsen des Kraf tf ahrzeugs ausgebildet sein. Detektiert ein 
Sensor ein im Fahrschlauch gelegenes und damit relevantes 
Hindernis, so meldet er dies an die Steuereinheit, welche das 
Kraf tf ahrzeug automatisch abbremst und dadurch eine Kollisi- 
onsgef ahr vermindert. Die dabei aufgebrachte Bremskraft mit 
der das Fahrzeug abgebremst wird, kann dabei von der Steuer- 
einheit beispielsweise in Abhangigkeit der Reichweite der Ab- 
standssensoren, der Fahrtgeschwindigkeit oder der Lage des 
Hindernisses im Fahrschlauch abhangig sein und somit einen 
individuell, auf die jeweilige Situation abgestimmten, Brems- 
vorgang ermoglichen. 

ZweckmaSig konnen die Abstandssensoren als Ultraschallsenso- 
ren ausgebildet sein. Ultraschallsensoren sind im Kraft fahr- 
zeugbau langjahrig erprobte und robuste Bauteile, welche 
preisgunstig herzustellen sind und individuell an unter- 
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schiedlichste Anf orderungen anpassbar sind. Generell sind a- 
ber auch andere auf elektromagnetischen Wellen oder Schall- 
wellen basierende Sensoren, beispielsweise Radarsensoren, 
denkbar . 

Des Weiteren konnen die Abstandssensoren an einer Fahrzeug- 
front und/oder an einem Fahrzeugheck angeordnet werden. Hier- 
durch ist es mdglich, den zukunftig zu durchf ahrenden Fahr- 
schlauch sowohl bei einer Vorwartsf ahrt als auch bei einer 
Ruckwartsf ahrt zu berechnen und die Erf assungsbereiche der 
Sensoren einem jeweiligen Fahrschlauch, welcher in Fahrtrich- 
tung vor dem Kraft fahrzeug gelegen ist, anzupassen. Zusatz- 
lich kann vorgesehen sein, dass lediglich die in Fahrtrich- 
tung vorne am Kraft fahrzeug gelegenen Abstandssensoren akti- 
viert werden, wogegen die in Fahrtrichtung am Kraf tf ahrzeug 
hinten gelegenen Abstandssensoren inaktiv sind. 

Weitere wichtige Merkmale und Vorteile der Erfindung ergeben 
sich aus den Unteranspruchen, aus den Zeichnungen und aus den 
zugehorigen Figurenbeschreibungen anhand der Zeichnungen, 

Es versteht sich, dass die vorstehend genannten und die nach- 
stehend noch zu erlauternden Merkmale nicht nur in der je- 
weils angegebenen Kombination, sondern auch in anderen Kombi- 
nationen oder in Alleinstellung verwendbar sind, ohne den 
Rahmen der vorliegenden Erfindung zu verlassen. 

Bevorzugte Ausf uhrungsbeispiele der Erfindung sind in den 
Zeichnungen dargestellt und werden in den nachf olgenden Be- 
schreibungen naher erlautert, wobei sich Bezugszeichen auf 
gleiche oder ahnliche oder funktional gleiche Bauteile bezie- 
hen. 

Dabei zeigen: 
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Fig. 1 



ein Kraft fahrzeug mit Abstandssensoren mit maxi- 
malen Erf assungsbereichen, 



Fig. 2 



eine Darstellung wie in Fig. 1, jedoch mit ange- 
passten Erf assungsbereichen bei Geradeausf ahrt , 



Fig. 3 



eine Darstellung wie in Fig. 2, jedoch bei einer 
Kurvenf ahrt . 



Entsprechend Fig, 1 weist eine Vorrichtung 15 mehrere Ab- 
standssensoren 1 bis 6 auf, welche in Fahrtrichtung 14 gele- 
gen vorne an einem Kraf tf ahrzeug 7 angeordnet sind. Die Vor- 
richtung 15 ist zur Erfassung eines momentanen Abstandes A 
zwischen dem Kraf tf ahrzeug 7 und einem Hindernis 8 ausgebil- 
det. Die Anzahl der in Fig. 1 dargestellten Abstandssensoren 
1 bis 6 ist dabei variabel . Zudem ist denkbar, dass zusatz- 
lich zu den Abstandssensoren 1 bis 6 weitere nicht darge- 
stellte Abstandssensoren in Fahrtrichtung 14 hinten gelegen 
am Kraf tf ahrzeug 7 angeordnet sind. Die Abstandssensoren 1 
bis 6 senden jeweils eine Strahlungskeule aus, welche einen 
variierbaren Erf assungsbereich 9 erf asst . Die maximale Aus- 
dehnung des Erf assungsbereichs 9 wird dabei durch eine Reich- 
weite Rmax gekennzeichnet . Samtliche Abstandssensoren 1 bis 6 
sind uber nicht naher bezeichnete Verbindungsleitungen mit 
einer Steuereinheit 10 verbunden, welche in der Lage ist, die 
Reichweite R der einzelnen Erf assungsbereiche 9 unabhangig 
voneinander zu steuern bzw. anzupassen. 

GemaS Fig. 1 weisen alle Erf assungsbereiche 9 der Abstands- 
sensoren 1 bis 6 ihre maximale Reichweite R^a* auf und erf as - 
sen damit auch Seitenbereiche, welche das Kraf tf ahrzeug 7 auf 
Grund der Fahrtrichtung 14 nicht erreicht . Dies bedeutet, 
dass auch ein mogliches Hindernis 8, hier in Form eines Bau- 
mes, von dem Abstands sensor 1 erf asst wird, ohne das dieser 
das Kraf tf ahrzeug 7 direkt behindert . Es handelt sich hierbei 
urn ein sog. nicht relevantes Hindernis 8, da es nicht in ei- 
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nen moglichen Fahrbereich bzw. Fahrschlauch 11 (vgl . Fig- 2 
und 3) des Kraft fahrzeugs 7 hineinragt. 

Zur Unterscheidung zwischen relevanten Hindernissen 8", wel- 
che sich innerhalb des Fahrschlauchs 11 befinden, und eine 
unmittelbare Kollisionsgef ahr fur das sich bewegende Kraft- 
fahrzeug 7 darstellen, und einem nicht relevanten Hindernis 
8, welches sich auSerhalb des Fahrschlauches 11 befindet, ist 
die Steuereinheit 10 zur Berechnung eines vom Kraf tf ahrzeug 
zukunftig durchf ahrenen Fahrschlauches 11 anhand dynamischer 
Fahrzeugdaten, beispielsweise der Fahrzeuggeschwindigkeit o- 
der der Fahrtrichtung 14, und statischer Fahrzeugdaten, bei- 
spielsweise einer konstruktiven Fahrzeugkontur , sowie zur An- 
passung der Erf assungsbereiche 9 der Abstandssensoren 1 bis 6 
an den berechneten Fahrschlauch 11 ausgebildet. Zusatzlich 
oder alternativ kann die Steuereinheit 10, beispw. durch 
eine sof twaretechnische Beschrankung, erfasste aber nicht 
relevante Hindernisse 8 ausblenden. 

Die Unterscheidung zwischen relevanten Hindernissen 8", wel- 
che sich innerhalb des Fahrschlauchs 11 befinden und nicht 
relevanten Hindernissen 8 auSerhalb des Fahrschlauches 11 ist 
sotnit prinzipiell auf zwei Arten moglich. Die beiden erwahn- 
ten Unterscheidungsmechanismen (Beschrankung der Erfassungs- 
bereiche 9 der Abstandssensoren 1-6 auf seitliche Grenzen 
12,13 des Fahrschlauches 11 und die sof twaretechnische Aus- 
blendung von Objekten auSerhalb des Fahrschlauches 11) sind 
dabei jede fur sich oder zusammen anwendbar. 

GemaS Fig. 2 ist die erf indungsgemaSe Vorrichtung 15 in akti- 
viertem Zustand bei Geradeausf ahrt des Kraf t fahrzeugs 7 ge- 
zeigt . Die Steuereinheit 10 berechnet hierbei den vom Kraft- 
f ahrzeug 7 zukunftig durchf ahrenen Fahrschlauch 11, der zwi- 
schen den beiden seitlichen Grenzen 12 und 13 in Fahrtrich- 
tung vor dem Kraf tf ahrzeug 7 liegt. Die Steuereinheit 10 
steuert dabei die Reichweite R der Erf assungsbereiche 9 der 
einzelnen Abstandssensoren 1 bis 6 in Abhangigkeit der beiden 
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Grenzen 12 und 13, wobei die Abstandssensoren 3 und 4, deren 
Erf assungsbereiche 9 vollstandig im Fahrschlauch 11 liegen, 
so von der Steuereinheit 10 angesteuert werden, dass sie mit 
maximaler Reichweite Rmax arbeiten, wogegen die Abstandssenso- 
ren 1,2 und 5,6 derart von der Steuereinheit 10 angesteuert 
werden, dass deren Erf assungsbereich 9" im wesentlichen in- 
nerhalb des Fahrschlauches 11 liegen und durch die seitlichen 
Grenzen 12 und 13 in ihrer Ausdehnung begrenzt sind. 

Das dargestellte Hindemis 8, welches auSerhalb des Fahr- 
schlauchs 11 liegt wird somit im Gegensatz zu Fig. 1 nicht 
vom Abstandssensor 1 erf asst . Alternativ ist wie oben erwahnt 
moglich, dass das auSerhalb des Fahrschlauchs 11 liegende 
Hindemis 8 zwar erf asst wird, von der Steuereinheit 10 je- 
doch als nicht relevantes Hindemis 8 eingestuft und ausge- 
blendet wird. 

Entsprechend Fig, 3 ist die erf indungsgemaSe Vorrichtung 15 
ebenfalls in aktiviertem Zustand, jedoch bei einer Kurven- 
fahrt dargestellt. Hierbei weisen die beiden Abstandssensoren 
2 und 3 ihre maximale Reichweite Rmax auf, wogegen die Ab- 
standssensoren 1,4,5 und 6 in ihrer Reichweite R" beschrankt 
sind. Die Steuereinheit 10 berechnet hierbei an Hand der sta- 
tischen und dynamischen Fahrzeugdaten, bei einer Kurvenfahrt, 
insbesondere an Hand des Lenkwinkels, den zukiinftig vom 
Kraft fahrzeug 7 zu durchf ahrenden Fahrschlauch 11 und passt 
die Reichweite R' an die seitlichen Grenzen 12 und 13 des 
Fahrschlauches 11 an. Das auSerhalb des Fahrschlauches 11 
liegende Objekt bzw. Hindernis 8 wird gemaS Fig. 3 von der 
reduzierten Reichweite R" des Abstandssensors 4 nicht erfasst 
bzw. registriert. Demgegenuber wird das relevante Hindernis 
8", welches im zukunftig vom Fahrzeug 7 durchf ahrenen Fahr- 
schlauch 11 liegt vom Abstandssensor 2 erfasst. SinngemaS 
gilt auch hier das fur die zwei Unterscheidungsarten erlau- 
terte . 
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Die Steuereinheit 10 ist dabei mit einer nicht dargestellten 
Bremseinrichtung des Kraf tf ahrzeugs 7 verbunden und bewirkt 
durch ein von der Steuereinheit 10 ausgesandtes Steuersignal 
ein automat isches Abbremsen des Kraf tf ahrzeugs 7. Durch das 
automatische Abbremsen wird eine Kollision des Kraf tf ahrzeugs 
7 mit dem Hindernis 8" vermieden und dadurch die Fahrsicher- 
heit erhoht . 

Die Abs t ands s ensoren 1 bis 6 konnen als Sensoren mit ver- 
schiedenen Messverf ahren ausgebildet sein, beispielsweise als 
Ultraschall- , Radar- oder optische Sensoren und an einer 
Fahrzeugf ront und/oder an einem Fahrzeugheck angeordnet sein. 
Die Anpassung der Erf assungsbereiche 9 durch die Steuerein- 
heit 10 erfolgt dynamisch in Abhangigkeit der momentanen 
Fahrzeugdaten, wie beispielsweise Fahrzeuggeschwindigkeit , 
Fahrtrichtung 14 , Fahrzeugbeschleunigung, Lenkwinkelanderung, 
Sensor funkt ion oder Messverf ahren . 

Zusammenf assend lassen sich die wesentlichen Merkmale der Er- 
findung wie folgt charakterisieren : 

Die Erfindung sieht vor, eine Steuereinheit 10 einer Vorrich- 
tung 15 zur Erfassung eines momentanen Abstandes A eines 
Kraf tf ahrzeuges 7 von einem Hindernis 8,8" so auszubilden, 
dass diese einen vom Fahrzeug 7 zukunftig durchf ahrenden 
Fahrschlauch 11 anhand statischer und dynamischer Fahrzeugda- 
ten berechnen kann und zudem in der Lage ist, relevante Hin- 
dernisse 8", welche innerhalb des Fahrschlauches 11 liegen, 
und nicht relevante Hindernisse 8, welche auSerhalb des Fahr- 
schlauches 11 liegen, zu unterscheiden. 

Die Berechnung des Fahrschlauches 11 gewahrleistet somit eine 
exakte Dif f erenzierung zwischen relevanten und nicht relevan- 
ten Objekten bzw. Hindernissen 8 und 8", wodurch eine Erho- 
hung der Fahrsicherheit erreicht werden kann. 
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Diejenigen Abstandssensoren 1 bis 6, deren Erf assungsbereich 
9 vollstandig im Fahrschlauch 11 liegt, werden dabei von der 
Steuereinheit 10 derart angesteuert, dass sie mit maximaler 
Reichweite Rmax arbeiten. Dies bietet den Vorteil, dass die in 
diesem Bereich gelegenen Hindernisse 8" fruhzeitig erkannt 
werden . 

Des weiteren kann die Steuereinheit 10 mit einer Bremsein- 
richtung des Kraf tf ahrzeugs 7 verbunden sein und zum automa- 
tischen Abbremsen des Kraf tf ahrzeugs 7 ausgebildet sein. De- 
tektiert ein Abstandssensor 1 bis 6 ein im Fahrschlauch 11 
gelegenes und damit relevantes Hindernis 8", so meldet er 
dies an die Steuereinheit 10 , welche das Kraf tf ahrzeug 7 au- 
tomatisch abbremst und dadurch eine Kollisionsgef ahr vermin- 
dert . 

Die Abstandssensoren 1 bis 6 konnen dabei wahlweise an einer 
Fahrzeugf ront und/oder an einem Fahrzeugheck angeordnet wer- 
den. 
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Patentanspruche 



1. Vorrichtung (15) zur Erfassung eines momentanen Abstandes 
(A) eines Kraft fahrzeugs (7) von einem Hindernis (8,8"), 
mit Abstandssensoren (1-6) und mit einer Steuereinheit 
(10) , 

dadurch gekennzeichnet , 

dass die Steuereinheit (10) zur Berechnung eines vom 
Kraft fahrzeug (7) zukunftig durchf ahrenen Fahr- 
schlauchs (11) anhand statischer und dynamischer Fahr- 
zeugdaten ausgebildet ist, 

- dass die Steuereinheit (10) zur Unterscheidung von re- 
levanten Hindernissen (8") , welche innerhalb des Fahr- 
schlauches (11) , und nicht relevanten Hindernissen 

(8) , welche aufierhalb des Fahrschlauches (11) liegen, 
ausgebildet ist. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Abstandssensoren (1-6) jeweils einen variier- 
baren Erf assungsbereich (9) aufweisen, 

- dass die Steuereinheit (10) zur Anpassung der Reich- 
weite (R) der Erf assungsbereiche (9) der Abstandssen- 
soren (1-6) an seitliche Grenzen (12,13) des Fahr- 
schlauchs (11) ausgebildet ist. 

3 . Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2 , 
dadurch gekennzeichnet, 
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dass die Steuereinheit (10) zur Ausblendung von erf ass - 
ten, nicht relevanten Hindernissen (8) ausgebildet ist. 

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass diejenigen Abstandssensoren (1-6) , deren Erfassungs- 
bereich (9) vollstandig im Fahrschlauch (11) liegt, von 
der Steuereinheit (10) so angesteuert werden, dass sie 
mit maximaler Reichweite (Rmax) arbeiten. 

5. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Steuereinheit (10) mit einer Bremseinrichtung 
des Kraft fahrzeugs (7) verbunden ist und zum automat i- 
schen Abbremsen des Kraf tf ahrzeugs (7) ausgebildet ist. 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Abstandssensoren (1-6) als Ultraschall- und/oder 
als Radar- und/oder als optische Sensoren ausgebildet 
sind. 

7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Abstandssensoren (1-6) an einer Fahrzeugf ront 
und/oder an einem Fahrzeugheck angeordnet sind. 

8. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet , 

dass als dynamische Fahrzeugdaten zumindest ein Element 
aus folgender Gruppe verwendet wird: Fahrzeuggeschwindig- 
keit , Fahrtrichtung, Fahrzeugbeschleunigung, Lenkwinkel , 
Lenkwinkelanderung, Sensorf unktion . 

9. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, 
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dass als statische Fahrzeugdaten zumindest eine Fahrzeug- 
kontur verwendet wird. 

10. Verfahren zur Erfassung eines moment anen Abstandes (A) 
eines Kraf tf ahrzeugs (7) von einem Hindernis (8,8"), 
mit Abstandssensoren (1-6) und mit einer Steuereinheit 
(10) , 

dadurch gekennzeichnet , 

dass die Steuereinheit (10) einen vom Kraf tf ahrzeug 
(7) zukunftig durchf ahrenen Fahrschlauch (11) anhand 
statischer und dynamischer Fahrzeugdaten berechnet, 

- dass die Steuereinheit (10) relevante Hindernisse 
(8"), welche innerhalb des Fahrschlauches (11) , von 
nicht relevanten Hindernissen (8) , welche aufierhalb 
des Fahrschlauches (11) liegen, unterscheidet . 

11. Verfahren nach Anspruch 10, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Abstandssensoren (1-6) jeweils einen variier- 
baren Erf assungsbereich (9) aufweisen, 

- dass die Steuereinheit (10) die Reichweite (R) der Er- 
f assungsbereiche (9) der Abstandssensoren (1-6) an 
seitliche Grenzen (12,13) des Fahrschlauchs (11) an- 
passt . 

12. Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Steuereinheit (10) erfasste, nicht relevante 
Hindernisse (8) ausblendet. 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 10 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass diejenigen Abstandssensoren (1-6) , deren Erf assungs- 
bereich (9) vollstandig im Fahrschlauch (11) liegt, von 
der Steuereinheit (10) so angesteuert werden, dass sie 
mit maximal er Reichweite (Rmax) arbeiten. 
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14. Verfahren nach einem der Anspruche 10 bis 13 , 
dadurch gekennzeichnet, 
dass die Steuereinheit (10) mit einer Bremseinrichtung 
des Kraft fahrzeugs (7) verbunden ist und das Kraftfahr- 
zeug (7) auf ein Steuersignal der Steuereinheit (10) au- 
tomatisch abbremst. 



15. Verfahren nach einem der Anspruche 10 bis 14, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Abstandssensoren (1-6) mit einem auf elektromag- 
netischen Wellen oder Schallwellen basierenden Messprin- 
zip arbeiten. 

16. Verfahren nach einem der Anspruche 10 bis 15, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass zur Berechnung des Fahrschlauchs (11) zumindest ein 
Element aus folgender Gruppe verwendet wird: Fahrzeugge- 
schwindigkeit , Fahrtrichtung, Fahrzeugbeschleunigung, 
Lenkwinkel , Lenkwinkelanderung, Sensorf unktion, Fahrzeug- 
kontur . 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



International Application No 

W/EP2004/009382 



A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 7 B60T7/22 G01S13/93 B60K31/00 



According to International Patent Classification (IPC) or lo both national classification and IPC 



B. FIELDS SEARCHED 



Minimum documentation searched (classification system foDowed by classification symbols) 

IPC 7 B60T 601S B60K 



Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched 



Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practical, search terms used) 

EPO-Internal 



C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Category • 



Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages 



Relevant to claim No. 



DE 101 49 146 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
17 April 2003 (2003-04-17) 



column 1, line 12 
column 4, line 31 
claims 1,2 



line 34 
line 58 



1,3,5-8, 
10,12, 
14,16 
9 



EP 1 318 491 A (BAYERISCHE MOT0REN WERKE 
AG) 11 June 2003 (2003-06-11) 

column 1, line 3 - column 2, line 26 

DE 199 34 670 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
21 December 2000 (2000-12-21) 



column 5, line 7 - 
column 7, line 50 
column 11, line 9 



line 36 

- line 62 

- line 16 



1,3,6-8, 

10,12, 

15,16 



1-4,6-8, 

10-13, 

15,16 



-/— 



S 



Further documents are listed In the continuation of box C. 



|)( j Patent family members are listed in annex. 



Special categories of cited documents : 



*A" document defining the general stale of the art which is not 
considered to be of particular relevance 

*E" earlier document but published on or after the international 
filing date 

"L" document which may throw doubts on priority daim(s) or 
which is cited to establish the pubfication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

•O" document referring to an oral disclosure, use. exhibition or 
other means 

*P* document published prior to the international filing date but 
later than the priority date claimed 



"T" later document published after the international filing date 
or priority date and not in conflict with the application but 
cited to understand the principle or theory underlying the 
invention 

*X* document of particular relevance: the claimed invention 
cannot be considered novel or cannot be considered to 
involve an inventive step when the document is taken alone 

"Y* document of particular relevance; the claimed invention 

cannot be considered to involve an inventive step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person skilled 
in the art. 

"&* document member of the same patent family 



Date of the actual completion of the international search 



10 December 2004 



Date of mailing of the international search report 



22/12/2004 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office. P.B. 5818 Patent laan 2 
NL - 2260 HV Rijswljk 
TeL (+31-70) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl, 
Fax: (+31-70) 340-3016 



Authorized officer 



Colonna, M 



Form PCT/ISA/210 (second sheet) (January 2004) 



page 1 of 2 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 


Int^natlonal Application No 

W/EP2004/009382 


C(Contlnuatlon) DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 


Category • 


Citation of document, with indication, where appropriate, ot the relevant passages 


Relevant to claim No. 


X 


WO 03/064215 A (MATSUSHITA ELECTRIC WORKS 
LTD) 7 August 2003 (2003-08-07) 

claims 1,3,15 

& EP 1 470 967 A (MATSUSHITA ELECTRIC 
WORKS LTD) 27 October 2004 (2004-10-27) 




I, 2,4, 
6-8,10, 

II, 13, 
15,16 


Y 


DE 43 33 357 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
6 April 1995 (1995-04-06) 
column 3, line 34 - line 59 




9 

* 



Form PCT/1SA/210 (conlinuatwn of second sheet) (January 2004) 



page 2 of 2 



- 


■ ■ • • mm » • • w »— » a ■ m m • »•» w mm) * «« • w • ■ ■ « 

nformation on patent family members 


tmmtw m m • 




International Application No 

W/EP2004/009382 




Patent document 
cited in search report 


Publication 
. date 


Patent family 
member(s) 


Publication 
date 




DE 10149146 A 


17-04-2003 


DE 


10149146 Al 


17-04-2003 



W0 03031217 Al 17-04-2003 
EP 1436161 Al 14-07-2004 



EP 


1318491 


A 


11-06- 


■2003 


DE 


10160189 


Al 


18-06-2003 












DE 


50201002 


Dl 


21-10-2004 













pp 


X JlOS j X 


A1 

MX 


X X UO LUUO 


DE 


19934670 


A 


21-12- 


-2000 


DE 


19934670 


Al 


21-12-2000 












WO 


0073818 


Al 


07-12-2000 












PP 

Lr 


X 1UJUUH 


Al 
nX 














JP 


2003501635 


T 


14-01-2003 















US 


6580385 


Bl 


17-06-2003 


WO 


03064215 


A 


07-08- 


-2003 


EP 


1470967 


Al 


27-10-2004 












WO 


03064215 


Al 


07-08-2003 












JP 


2003285705 


A 


07-10-2003 


EP 


1470967 


A 


27-10- 


-2004 


EP 


1470967 


Al 


27-10-2004 












WO 


03064215 


Al 


07-08-2003 












JP 


2003285705 


A 


07-10-2003 


DE 


4333357 


A 


06-04- 


-1995 


DE 


4333357 


Al 


06-04-1995 












MO 


9509369 


Al 


06-04-1995 












DE 


59407700 


Dl 


04-03-1999 












EP 


0671015 


Al 


13-09-1995 












JP 


8503785 


T 


23-04-1996 












US 


5602542 


A 


11-02-1997 



Form PCT/lSA/210 (patent family annex) (January 2004) 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



Internationales Aktenzeichen 

fff/EP2004/009382 



A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELOUNGSGEGENSTANDES 

IPK 7 B60T7/22 G01S13/93 B60K31/00 



Nach der Internationa len Pate ntktassifikat ion (IPK) Oder nach der nationalen Klassifikation und der IPK 



B. RECHERCHIERTE GEBIETE 



Recnerchterter Mtndestprutstofl (KlassiftKationssystem und Klassifikationssymbole ) 

IPK 7 B60T G01S B60K 



Recherchrerte aber nicht zum Mindestprufstoff gehSrende Verflffentlichungen. sowelt dtese unter die recherchierten Gebiete fallen 



Wahrend der intemationalen Recherche konsultlerte elektronische Datenbank (Name der Oatenbank und evil, verwendete Suchbegriffe) 

EPO-Internal 



C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategorie* 



Bezeichnung der Veroffentlichung, soweii erforderitch unter Angabe der in Belracht kommenden Telle 



Betr. An sprue h Nr. 



DE 101 49 146 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
17. April 2003 (2003-04-17) 

Spalte 1, Zelle 12 - Zeile 34 
Spalte 4, Zeile 31 - Zelle 58 
Anspruche 1,2 

EP 1 318 491 A (BAYERISCHE M0T0REN WERKE 
AG) 11. Juni 2003 (2003-06-11) 

Spalte 1, Zeile 3 - Spalte 2, Zeile 26 

DE 199 34 670 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
21. Dezember 2000 (2000-12-21) 

Spalte 5, Zeile 7 - Zelle 36 
Spalte 7, Zeile 50 - Zelle 62 
Spalte 11, Zelle 9 - Zelle 16 

-/- 



1,3,5-8, 
10,12, 
14,16 
9 



1,3,6-8, 

10,12, 

15,16 



1-4,6-8, 

10-13, 

15,16 



v I Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu 
1 entnehmen 



0 



Siehe Anhang Patentfamilte 



° Besondere Kategonen von angegebenen Verdffentlichungen 

•A* Veroffentltehung. die den aJIgemeinen Stand der Technik definieri, 
aber nicht ate besonders bedeutsam anzusehen ist 

'£* afleres Dokument, das jedoch erst am Oder nach dem Intemationalen 
An me We datum veroffentlicht worden ist 

*L a Veroffentlichung. die geetgnel ist, einen Priorttatsanspruch zwelfethaft er- 
scheinen zu tassen, oder durch die das Veroffentftchungsdatum^tner 
anderen im Recherchen bench! genannten Verorfent fichung beiegl werden 
soil oder die aus eJnem anderen besonderen Grund angegeben ist (wis 
ausgefuhrt) 

'OT Veroffentlichung, die sich auf eine mundDche Offenbarung, 

eine Benutzung, eine AussteDung Oder andere MaBnahmen bezieht 

"P* VeroffentBchung, die vor dem intemationalen Anmetdedatum, aber nach 
dem beanspruchlen Priorftatsdatum veroff entBcht worden ist 



*T Spatere Veroffentlichung, die nach dem intemationalen An me tde datum 
Oder dem Priorftatsdatum veroffentlicht worden ist und mil der 
Anmeldung nicht kollidiert, sondem nur zum Verstandnis des der 
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundefiegenden 
Theorie angegeben ist 

"X* Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann aOein aufgrund dieser VeroffentBchung nicht als neu oder auf 
erfindertscner Tattgkeit beruhend betrachtet werden 

• Y* VerdffentBchung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann nicht als auf erfinderiscner Talkjkelt beruhend betrachtet 
werden. wenn die VeroffentBchung mil einer oder men re re n anderen 
Verdffentlichungen dieser Kalegorie in Verbindung gebracht wird und 
diese Verbindung rOr einen Facnmann naheliegend is) 

VeroffentBchung, die MitgSed dersetben Patentfamilte ist 



Datum des AbscMusses der intemationalen Recherche 



10. Dezember 2004 



Absendedatum des intemationalen Recherche n benefits 



22/12/2004 



Name und Postansehrift der Intemationalen Recherchenbehdrde 

EuropaJsches Paten tarrti. P.B. 5818 Patentlaan 2 
NL - 2280 HV RQswip( 
Tel (+31-70) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl. 
Fax (+31-70) 340-3016 



BevoUmachtigter Bediensteter 



Colonna, 



Formbfaa PCT/ISA/210 (Bfcm 2) (Januax 2004) 



Seite 1 von 2 



ft m\ mmmm a. b a ^tek. rn.mm.rn mm* mwm*. mm*, mmm m m mm> mm*, mm ■ A mm* m > m9m mmy mm* ft m*m. ■ IM 

INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 


Internationales Aktenzeichen 

W"/EP2004/009382 


C(Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 


Kategorie 9 


Bezeichnung der Veroff entlichung, soweit erforderiich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile 

* 


Betr. Anspruch Nr. 


X 


WO 03/064215 A (MATSUSHITA ELECTRIC WORKS 
LTD) 7. August 2003 (2003-08-07) 

Anspriiche 1,3,15 

& EP 1 470 967 A (MATSUSHITA ELECTRIC 
WORKS LTD) 27. Oktober 2004 (2004-10-27) 




I, 2,4, 
6-8,10, 

II, 13, 
15,16 


Y 


DE 43 33 357 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
6. April 1995 (1995-04-06) 
Spalte 3, Zeile 34 - Zelle 59 




9 



FoRnbfcm PCT/iSA/210 (Fortseizung vm Blatt 2) (Jamjar 2004) 



Seite 2 von 2 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



Internationales Aldenzeichen 

Wf/EP2004/009382 



( rn necneicnenuci iuni 


Datum der 




[vmy iiBa^erj oer 


Ucuurn o6r 


angefuhrtes Patentdokument 


Verdffentlichuna 




Patentfamilie 


VerOffentlichung 


DE 10149146 A 


17-04-2003 


DE 


10149146 Al 


17-04-2003 






WO 


03031217 Al 


17-04-2003 






EP 


1436161 Al 


14-07-2004 



EP 1318491 A 11-06-2003 DE 10160189 Al 18-06-2003 

DE 50201002 Dl 21-10-2004 
EP 1318491 Al 11-06-2003 



DE 


19934670 A 


21- 


12- 


■2000 


DE 


19934670 


Al 


21-12-2000 












WO 


0073818 Al 


07-12-2000 












EP 


1103004 


Al 


30-05-2001 












JP 


2003501635 


T 


14-01-2003 












US 


6580385 


Bl 


17-06-2003 


WO 


03064215 A 


07- 


•08- 


•2003 


EP 


1470967 


Al 


27-10-2004 












WO 


03064215 


Al 


07-08-2003 












JP 


2003285705 


A 


07-10-2003 


EP 


1470967 A 


27- 


■10- 


■2004 


EP 


1470967 


Al 


27-10-2004 












WO 


03064215 


Al 


07-08-2003 












JP 


2003285705 


A 


07-10-2003 


DE 


4333357 A 


06- 


-04- 


•1995 


DE 


4333357 


Al 


06-04-1995 












WO 


9509369 


Al 


06-04-1995 












DE 


59407700 


Dl 


04-03-1999 












EP 


0671015 


Al 


13-09-1995 












JP 


8503785 


T 


23-04-1996 












US 


5602542 


A 


11-02-1997 



Foimbfcm PCT/lSA/210 (Antang Patentfamile) (Januar 2004) 



